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Power tool handle, e.g. for a hammer drill, has a parallel lever linkage for 
' mounting at the tool housing together with a damper spring to dampen 
vibrations at the handle when using the tool 
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Abstract of DEI 01 381 23 

The handle for a power tool is coupled to the 
tool housing (1) with a damper spring (12). The 
handle (2) is linked to the tool housing through 
two or more parallel levers (4,5), at right 
angles to the longitudinal tool axis (3), 
mounted to the tool housing at one end and 
the handle at the other end. The handle 
linkage points (6,7) are away as far as 
possible from the housing linkage points (8,9). 
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Prufungsantrag gem. § 44 PatG ist gestellt 

@ Handwerkzeugmaschine mit vibrationsgedampftem Handgriff 

@ Eine moglichst weitgehend vibrationsgedampfte Kopp- 
lung zwischen dem Handgriff (2) und dem Maschinenge- 
hause (1) einer Handwerkzeugmaschine entsteht da- 
durch, dass der Handgriff (2) uber zwei oder mehrere par- 
allele, nahezu senkrecht zur Langsachse (3) der Hand- 
werkzeugmaschine ausgerichtete Hebe! (4, 5) mit dem 
Maschinengehause (1) gekoppelt ist, wobei die Hebel (4, 
5) einerselts am Maschinengehause (1) und andererseits 
am Handgriff (2) angelenkt sind. 
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fareibung 



Stand Technik 

[0001] Dievcn^iegendeBrfiBdungbetriffteiDeHaDdweik- 5 
zeugmaschine tmt vibiationsgedampftBtn Handgriff, wel- 
cher unter Einsatz von Dampfungsmitteln mit dem Mascfai- 
nengehSuse gekoppelt ist. 

[0002] losbesondeie bei Handwericzeugmascfainen mit ei- 

schlagenden Antrieb, z. B. Bohifainiiner, MeifielhSm- LO 
mer uod deigleichen, eotstehen recht starke Vibtationen in 
der Mascbine, die auf den Handgriff der Maschine Qbertra- 
geo werden und fUr den Bediener nicht nur unangenehm 
sind, sondein auch gesundheitsscbadlich sein kdnoen. Z. B, 
aus der DE 195 03 526 Al oder der US 5,697,456 sind 15 
MaBnahmeo bekamit, urn den Handgriff einer Handweik- 
zeugmascbine gegen Vibradonen zu dSmpfen. Diese MaG- 
nahmen bestehen z. B. daiin, dass der Handgriff an einem 
Ende iiber eine dampfende Feder oder ein Federsystem oiit 
dem Maschinengehause gekoppelt ist und dass der Hand- 20 
griff am gegeniib^egenden Ende mittels eines Drehge- 
lenks mit Maschinengehause v^unden ist. In der 
DE 195 03 526 Al wild auch vorgeschlagen, dass der 
Handgriff an beiden Enden Qber ein vibradonsdSmpfendes 
Material, z. B. diermoplasdscher Elastomer-Kunststoff, mit 25 
dem MaschineqgeMuse verbunden ist Es ist also bisher lib- 
lich, den Handgriff an zwei Stellen mit d^ Maschinenge- 
hause zu vcrbinden. Auch wenn ein oder beide Koppelstel- 
len mit Dampfungsmitteln versehen sind, findet ttotzdem 
noch eine relativ hohe Oberkopplung von Vlbrationen aus 30 
dem Maschinengehause auf den Handgriff statL 
[0003] Aus der WO 98/21014 ist es bekannt, zur Vibrati- 
onsdampfung zwischen dem Handgriff und dem Maschi- 
nengehause ein oder mehrere aktive, elektrisch steuerbare 
Danq)fungseienLente einzusetzen, die Yibradonen des Ma- 35 
schinmgehauses entgegoiwirken. 

[0004] Der Erfindung liegt (fie Aufgabe zu Grunde, eine 
Handwerkzeugmaschioe mit einem Handgriff der eingangs 
genannten Art anzugeben, der moglichst weitgehend vibra- 
tionsgedampft an das Maschinengehause der Handwerk- 40 
zeugmaschine angekoppelt ist. 

Vorteiie der Erfindung 

[0005] Die genannte Aufgabe wird mit den Merkmalen 45 
des An^ruchs 1 dadurch gelost, dass der Handgriff iiber 
zwei Oder mehrm paralleLe, nahezu senkrecht zur L^gs- 
achse Handwerkzeugmaschine ausgcrichtete Hebel mit 
dem Maschinengdiause gekoppelt ist, wobei die Hebel ei- 
nerseits am Maschinengehause und andereiseits am Hand- 
griff angelenkt sind. Mit einer solchen sogenannten Parallel- 
schwinge eifaalt der Handgriff eine recht hohe Stabilitit und 
ist, weil er keine direkten Vbrbindungspunkte mit dem Ma- 
schinengehiuse mehr hat, sehr staric gegenQber Vibradonen 
des Maschinengehauses entkoppelt 
[OOOQ Vorteilhafte Weiterbildungen der Erfindung gehen 
aus den UnteransprQchen hervor. 

[0007] Es ist zweckmiBig, dass bd jedem Hebd da An- 
lenkpunkt am Handgriff mdglichst weit entf^t ist vom An- 
lenkpunkt am Maschinengehause. Damit ist gewMhrieistet, 
dass die Rclativbewegung zwischen dem Handgriff und 
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schine hat Dabd ist es vorteilhafte dass bei alien Hebehi die 
Absffinde zwischen ihren jeweils zwei Anlen]q)unkten na- 6S 
hezu gleich grofi sind, wodurch un^wiinschte Bewegungs- 
effekte des Handgriffs v^miedra w^iden. 
[0008] Die Hebel koonoi entweder aUe im Maschinenge- 



h§use untergebracht sein, oder es k5nnen auch ein od^ meh- 
rere Hebel in einem in etwa senkrecht zur LSngsachse do- 
Handwedoeugmaschine vedaufenden Schenkel des Hand- 
griffs platziert sein. Der Parallelschwinger kann somit platz- 
spaiend in der Handwericzeugmaschine integriert werdra. 
[0009] Die VibrationsdMmpfung fUr den Handgriff kann 
noch dadurch erhOhi weiden, dass an ein oder mehieren 
Stellen zwischen dem Handgriff und dem Maschinei^ 
hiuse Fedraidemente - vorzugsweise Druckfedmi - eizige- 
fiigt werden. Eine weitere \^rbesserung der Vibradons- 
dSmpfung ISsst sich dadurch eneichen, dass anstelle von 
rein passiven Federelementen ein oder mehrere aktive 
Dampfungselemente zwischen dem Handgriff und dem Ma- 
schinengehMuse arigec»dnet warden, die so steuerbar sind, 
dass sie Vlbrationen des Masdiinengeh&uses entgegrawir- 
ken, 

[0010] Die Hebel wirken besonders vibrationsdMmpfend, 
wenn sie als Blattfedem ausgebildet sind, \^rteilhafterweise 
sind die Blattfedem gegen eine auf dea Handgriff in Sich- 
tung des MaschinengehSuses ausgeiibte Kraft vofgespannt 
[OOU] Es ist zweckmMfiig, die Relativbewegung des 
Handgriffs gegeniiber dem Maschinengehause durch ein 
oder mehrere AnschlSge zu begrenzen. 

Zeichnung 

[0012] Anhand von mehteren in der Zeichnung daigestell- 
ten Ausfiihrungsbeispielen wird nachfolgend die &findung 
nahererl^utert Es zeigen: 

[0013] Fig* 1 eine I^zipdarsteliung eines mittels eines 
Parallelschwingers am Maschinepg^Suse gelagerten Hand- 
griffs, 

[0014] Fig. 2 eine praktische Ausfxlhrung des an einem 
Maschinengehause mittels eines Parallelschwingers gela- 
gerten HandgriffSp 

[0015] Fig. 3 eine Handwerkzeugmaschine, bei dem dec 
Pedalschwinger aus Blattfedem besteht, 
[0016] Fig« 4 eine Handwerkzeugsmaschine mit einem 
Parallelschwinger und einem zwischen Handgriff und Ma- 
schinengehause eingesetzten Dampfimgselement und 
[0017] Fig* S eine Handwerkzeugsmaschine mit einem 
aus vorgespannten Blattfedem bestehenden Parallelschwin- 
ger. 

Beschreibung von Ausfuhrungsbeispielen 

[0018] In dear 1 ist schranatisdi eine Handwerkzeug- 
maschine, z. B. ein Bofarhammear oder MeiBelhammer oder 
dergleichen, dargesteUt Die Handweikzeugmaschine be^ 
steht aus einem Maschinengehause 1, in dem sich der Ma- 
schinenantrieb befindet, und einem mit dem Maschinmge- 
hause 1 gskoppeltea Handgriff 2. 

[0019] Der Handgriff 2 ist iiber eine ParaUelschwinge mit 
dem MaschinengehSuse i gekoppelt Diese Parallel* 
schwinge besteht aus zwei parallel zueinander liegenden, 
nahezu senkiecht zur L^gsachse 3 der Masdiine ausgerich- 
teten Hebeln 4 und 5. Anstelle der in der Zeichnung darge- 
stellten zwei Hebel 4 und 5 kdnnen auch mehr als nur zwei 
paraUele Hebel eingesetzt werden. Die Hebel 4 und 5 sind 
merseits am Handgriff 2 und andererseits am Maschinen- 
gehause 1 so angelenkt, da^ der Handgriff 2 eine Reladvbe- 
wegving gegeniiber dem Maschinengehause 1 nahezu aus- 
schlieBlich in fiichtung der LSngsachse 3 vollziehen kann. 
[0020] Damit zwischen dem Handgriff 2 und dem Ma- 
schinengehause 1 nur ein mdglichst ganger Kippbewe- 
gung^nteil entstehen kann, soUte bei jedem Hebel 4 bzw. 5 
der Anlenkpunkt 6 bzw. 7 am Handgriff 2 m5glidist weit 
oitfmit vom Anlenkpunkt 8 bzw. 9 am lilaschinengehiuise 1 
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sdn. Um diese \ftnaussetzung mdglichst gut zu erfQlien, 
sind die Anlenkpunkte 6, 7 fOr die bdden Hebel 4, 5 am obe- 
ren Ende, votzugsweise einem parallel zur Lingsachse 3 
verlaufraden Schenkel 10, des Handgriffs 2 angeordnet. Die 
bdden anderen Anieokpunkte 8 und 9 der Hebel 4 und S be<- 
fiod^ sich an einem am untereo Ende des MascUnengeh^- 
scs 1 vorhandenen Trager 11. Die Anlenlqjunkte 6^ 7, 8, 9 
der einzelnen Hebel 4, 5 sind so gel^, dass bei jedm He- 
bel 4, 5 die beideo Anlenkpunkte 6, 8 bzw. 7, 9 gleiche Ab- 
st^de zueinander haben. Bei unterschiedlicfara Abstandra 
kannen nandich unerwQnschte Bewegungseffekte am Hand- 
grifF - Bewegungskomponenten, die von einer Bewcgung 
des Handgriffs in Ricbtung d^ MaschinenlSngsacbse ab- 
weichen - entstehen. 

[0021] Zwischen dem obmn Kkle^ dem waagerecht ver- 
laufenden Schenkel 10, des HandgriCds 2 und dem Maschi- 
nengehause 1 sind Dampfungsmittel 12, voizugsweise ein 
oder mehrere Druckfedem, eingefiigt. 
[0022] Aufgrund der tiber eine Parallelschwinge ausge- 
fiihrten Ko{^lung zwischen dem Handgriff 2 und dem Ma- 
scfainengehMuse i entstehen keine diidcten A^indungsstel- 
len zwischra beidra, so dass Vibrationen im Maschinenge- 
hause 1 nur sehr stark gedampft auf den Handgriff 2 iibertra- 
gen weiden. 

[0023] WMhrend in der Fig* 1 die Ankopplung des Hand- 
griffs 2 an das Maschinengehause 1 mittels &ner Parallel- 
schwinge sehr schematisch daigestellt ist, um das Funkti- 
onsprinzip deutlich zu machen, ist in der fig* 2 ein mehr an 
eine praktische Umsetzung orientiertes Ausfuhrungsbeispiel 
derselben Ankopplung eines Handgriffs 2 an ein Maschi- 
noigehSuse 1 einer Handwerkzeugmaschine daigestellt 
AUe bereits im Zusammoihang mit Fig* 1 beschriebenen 
und dieselbe Funktion ausfiihrenden Ibile sind in der Fig, 2 
mil den gleichen Bezugszeichen wie in Fig, 1 versehen. 
[0024] Der Fig. 2 ist zu entnehmen, dass fOr die als Damp- 
fungsmittel zwischen dem Handgriff 2 und dem Maschinen- 
gehause 1 eingesetzte Dmckfeder 12 ein Anschlag 13 am 
Maschin^gehause 1 und ein Anschlag 14 am Handgriff 2 
angeordnet ist. 

[0025] Fine sehr platzspan&nde TJnteibringung des Paral- 
lelschwingers kann dadurch erfolg^ dass mindestens einer 
der Hebel 4, 5 in dem senkrecht zur Ungsachse 13 der 
Handwoiczaigmaschme verlaufenden Sdienkel des Hand- 
griffs 2 unteigebracht ist. Za diesem Zweck ragt der am Mar 
scMnengehause 1 angeoidnete IVager IL fiir den Anlenk- 
punkt 9 des Hebels 5 bis zu dem senkrecht zur Lingsachse 3 
veriaufenden Schenkel des Handgriffs 2 vor. Das un^ 
Ende dieses senkrecht zur LSngsachse 3 veriaufenden 
Schenkels des Handgriffs 2 kann mit einem den IVager 11 
umgebenden Stutzen 15 v^ehen sein. Dieser Stutzen 15 
bildet lediglich einen Abschluss zwischen dem '!D:ager U 
und dem Handgriff 2, er hat aber nicht die Funkdon einer 
mechanischen Fiihrung fur den Handgriff 2. 
[0026] Je welter die Hebel 4, 5 des P^rallelschwingers 
voneinander entfbmt angeordnet sind, desto gro6er ist die 
Stabilitat des Handgriffs. Insofem fUhrt das Ausfuhrungs- 
beispiel in Fig. 2> bei dem der eine Hebel 4 im Maschinen- 
gehause 1 und der andere Hebel 5 rektiv wrat vom Hebel 4 
entfemt im Handgriff 2 angeordnet ist, zu einer hc^en Stabi- 
litat des Handgriffs 2. Auch die Breite On Richtung senk- 
recht zur Zeichenebene) der Hebel 4, 5 wiri^t sich sUbilitats- 
verstaricend aus. 

[0027] £s konnen aber auch beide Hebel 4, 5 des ParaUel- 
schwingers im MaschineogehSuse 1 integriert woden. 
[0028] Der besdiriebme Parallelschwinger, bestehend aus 
den Hebeln 4, 5 kann auf nur einer Seite des Handgriffs 2, 
wie in den Fig* 1 und 2 dargestellt, angeordnet sein; es kdn- 
nen aiber auch auf beiden Seiten - in Richtung qu^ zur 



LMngsaches 3 der Maschine gesehen - des Handgriffs 2 Par- 
allelschwinger vorgeseben werden. 
[0029] Bei dem in der Fig. 3 dargestellten AusfUhrungs- 
beispiel wmlen die Relativbewegmgen des Handgriffs 2 
S gegeniiber dem Maschin^ehfiuse 1 durch einen oberen 
Anschlag 16 und einen unteren Anschlag 17 begrenzt Die 
beidra Anschl&ge 16 und 17 sind am waagorecht veriaufen- 
den Schenkel 10 des Handgriffs 2 angeformt. Diese beiden 
AnschlMge 16 und 17 konnen beispielsweise Innen wande ei- 

10 ner Aussparung in dem waagerecht veriaufenden Schoikel 
10 des Handgriffs 2 sein. In diese Aussparung 18 ragt ein 
mit dem MaschinengehSuse 1 fest v^bundener Arm 19 bin- 
ein. Die Bewegung des Handgriffs 2 vom Maschinenge- 
hause 1 weg wird dadurch begrenzt, dass der Arm 19 gegoi 

IS den unteren Anschli^ 17 st6Bt Die Bewegung des Hand- 
griffs 2 zum Maschinengeh&use 1 hin wird dadurch be- 
grenzt, dass der Arm 19 auf den oberen Anschlag 16 trifft 
Der Abstand der beiden Ansdil^ge 16 und 17 gibt also den 
Bewegungsapiehraum fUr den Handgriff 2 vor. In Umkeh< 

20 rung zu dem dargestellten Ausftkhrungsbdspiel kdnnen die 
beiden Anschlage 16 und 17 auch am Maschinengehause 1 
und der Arm 19 am Handgriff 2 angeordnet sein. Es kann 
auch nur ein oberer oder unterer Anschlag am Maschinrage- 
hause 1 bzw. am Handgriff 2 v<^gesdien werden. 

2S [0030] Bei den in der Fig. 1 und 2 dargestdlten Ausfiih- 
rungsbeispielen sand die den I^rallelschwinger bildenden 
Hebel 4 und 5 stair ausgebildeL In den in den Fig. 3 bis 5 
dargestellten Ausftihrungsbeispielen handelt es sich um als 
Blattfedem ausgebildete Hebel 20 und 21. EHe beiden Blatt- 

30 fbdem 20 und 21 sind einerseits in dem waagraecht veriau- 
fenden Schenkel 10 des Handgriff 2 und andmrseits am 
Gdiause 1, beispielsweise am Trager 11, verankert. Die 
Blattfedem 20 und 21 sind mit ihren Breitsdten quer zur Be^ 
wegungsrichtung des Handgriffs 2 ausgmchtet, so dass sie 

3S in Richtung der Langsachse 3 der Handwerioeugmaschine 
durchbiegbar und in Richmng quer dazu steif sind. Durch 
die fedemde Wuicung der Hebel 20, 21 des Parallelschwin- 
gers koimra vom Maschinengehause 1 in Richtung auf den 
Handgriff 2 ausgehende Vibrationen in hohem MaB aufge- 

40 fangen werden. 

[0031] W^en dear fedemden Widomg der als Blattfedem 
ausgebildeten Hebd 20 und 21 kann eventuell, wie in F^, 3 
dargestellt, auf das zwischen dem Oehause 1 und dem Hand- 
griff 2 eingesetzte Federelemente 12 verzichtet werden. 

45 [0032] Ein Federelement kann aber zus^tzlich zur Auf- 
nahme von Vibrationen zwischen dem Maschinengehause 1 
und dem Handgriff 2 eingesetzt woxlen, oder wie in der Fig. 
4 dargestellt, durch ein akdves D^pfungselement 22 er- 
setzt werden, das z. B. eletrisch so steu^bar ist, dass es Vi- 

SO brationen des Maschinengehauses 1 entgegenwirict Aktive 
Dampfungselemente, die bei Handwerkzeugmaschinen zur 
W>rationsdSii^)fung des Handgriffs eingesetzt werd^ sind 
z. B. aus der WO 98/21014 od^ der BP 0206 981 A2 be- 
kannt. Prinzipiell bestehen solche aktiven DMrnpfungsele- 

SS mente aus einer auf einem Magnetkem 23 versddebbar ge- 
lagerten Tauchspule 24, wobei die Tauchspule am Handgriff 
2 und der Magnetkem 23 am Maschinengdiause 1 bzw. die 
'Ikuch^yule24 am Maschinraigehause 1 und d^Magn^em 
23 am Handgriff 2 befestigt ist Auf die genaue Funktions- 

60 weise dieses aktive Dampfungsgliedes wird bier nicht de- 
taiUiert eingegangen, da Ausfuhrungsbeispiele davon hin- 
reichend aus dem Stand der Tbchnik bekannt sind. Prinzi- 
piell funktioniert aber ein akiives DSmpfimgselement so, 
dass die Reladvbewegung des Handgriffs 2 gegenflber dem 

6S Maschinengehause 1 bzw. die auf den Handgriff 2 ausge- 
libte Krafl sensiert und der Strom durch die l^uchspuie 24 
in Abhangigkeit von der gemessenen Relativbewegung bzw. 
Kraft gest^iert winL 
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[0033] Abwdchend von den daigestelltm Ausfuhrungs- 
beispielen kdnnen zwischen dem Handgriff 2 und dem Ma- 
schinengdi&use auch mebr als nur ein Federelement oder 
mehr ab nur ein aktives DSmpfungselemeat eingesetzt wear- 
den. Auch die KombinaticsD voo FedBielement und aktivem 5 
DMmpfungselement ist moglich. 

[0034] Bei dem in dcr Rg. 5 gezeigten Ausfiihrungsbei- 
spiel wird der ParalLelschwinger durdi zwei Blattfedem 25 
und 26 gebildet, welche in der Weise verbogen sind, dass sie 
den Handgriff 2 niit seinem untaen Anschlag 17 nut einer 10 
Vorspannung gegen den feststehenden Ann 19 drackoi. Um 
diese Vorspannung zu Uberwinden, muss eine gewisse Kraft 
auf den Handgriff 2 ausgeiibt weiden. Bei entsprechender 
Einstellung der \^pannung der Blattfedem 25 und 26 wird 
ecreiGht, dass bei einer mittlerui Prozesskraft von z. B. 100 15 
N der Handgriff 2 soweit verschoben wild, dass sidi der 
feststMiende Arm 19 in der Mitte zwischen den beiden An- 
schl^en 16 und 17 befindet Damit kann vermieden wer- 
den, dass es wahiend des Arbeitsprozesses zu einem harten 
Ansdilag des Arms 19 an die beiden Anschlfige 16 und 17 20 
kommt Auch bd dsm in d^ Fig* S daigestellten AusRih- 
tungsbeispiel kann zwischen dem Maschinengehause 1 und 
dem waageiecht veriaufenden Schenkel 10 des Handgriffs 2 
ein Dampfungselement, wie in den Fig* 1, 2 und 4 darge- 
steilt, eingefugt werden, 2S 



8. Handweikzeugmaschine nach einem der Ansprilche 
1 bis 5, dadurdi gekennzeichnet, dass die Hebel Blatt- 
fedem (20, 21, 25, 26) sind 

9. Handwerkzeugmaschine nach Ansprudi 8, dadurch 
gekennzeichnet, dass die Blattfedem (25, 26) gegen 
eine auf den Handgriff (2) in Richtung des Maschinen- 
geh&uses (1) ausgelibte Kraft voigespannt sind 

10. Handweikzeugmaschine nach einem d^voriierge- 
henden An!^r£iche, dadurch gekennzdchnet, dass die 
Rekdvbewegung des Hand^rif& (2) gegeniiber dem 
Maschinengeh&use (1) dutch ein oder mehrere An- 
schlage (16, 17) begrenzt isL 
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PatentansprOche 

1. Handwerkzeugmaschine mit vibrationsgedampflem 
Handgriff, welcher unter Einsatz von Dampfiingsmit- 30 
teln (12) nut dem Maschinengdiause (1) gekoppelt ist, 
dadurch gekennzeidmet, dass der Handgriff (2) fiber 
zwei oder mehrere parallele, nahezu seokiecht zur 
Langsachse (3) der Handweikzeugmaschine ausgeridi- 
tete Hebel (4, 5, 20, 21, 25, 26) mit dem Maschinenge- 35 
hguse (1) gekoppelt ist, wobei die Hebel (4, 5, 20, 21, 
25, 26) raners^ts am Maschinengehause (1) und and&- 
rerseats am Handgriff (2) angebnkt sind. 

2. Handwerkzeugmaschine nach Anspruch 1, daduich 
gekennzeichnet, dass beijedem Hebel (4, 5,20,21,25, 40 
26) der Anlenkpunkt (6, 7) am Handgriff (2) moglidist 
welt entfemt ist vom Anlenkpunkt (8, 9) am Maschi- 
nengehause (1). 

3. Handwerkzeugmaschine nach einem der Anspriiche 

1 oder 2, dadurch gekennzeichnet, dass bei alien He- 45 
beln (4, 5, 20, 21, 25, 26) die Abstande zwischen ihren 
jewdls zwei Anlenkpunkten (6, 7, 8, 9) nahezu gleich 
gro6 sind. 

4. Handwericzeugmaschine nach einem der vorhetge^ 
henden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dass die 50 
Hebel (4, 5, 20, 21, 25, 26) im Masdiinengehause (1) 
untergebracht sind. 

5. Handwericzeugmaschine nadi einem der Anspriiche 
1 bis 3, dadurch geksanzeidbDst, dass odndestois ein 
Hebel (5) in einem in etwa senkiecht zur L^gsadise SS 
(3) der Handwoicceugmaschine verlaufenden Schen- 
kel des Handgriife (2) platziert ist 

6. Handwerkzeugmaschine nach Anspruch 1, dadurch 
gdc^mzeicfanet, dass dra: Handgriff (2) an dem Maschi- 
nengehause (1) an ein oder mehrcren Stellen Qbor ein go 
Federelement (12) - vorzugsweise eine Druckfeder - 
abgestiitzt ist 

7. Handwerkzeugmaschine nadi Anspruch 1, dadurch 
gdcmnzddmet, dass an ein od^ mehmen Stellai zwi- 
schoi dem Handgriff (2) und dem Maschinengehause 6S 
(1) ein aktives Dampfungselement (22) angeordnet ist, 
das so steuerbar ist, dass es Vlbrationen des Maschi- 
nengeh&uses (1) entgegeowirkt 
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